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(54)  Vorrichtung zur Erfassung von Objekten in einem Uberwachungsbereich

(57) Die erfindungsgeméaRe Vorrichtung (1) weist

wenigstens einen Sensor (3) zur Erfassung von Objekten

innerhalb eines einer Maschine (2)oder Anlage zugeord-
neten Uberwachungsbereichs (4) auf. Mit der Maschine
(2) oder Anlage ist wenigstens ein Konfigurationsmodul

Fig. 1

(9) fest verbunden, in welchem Konfigurationsdaten fiir
denwenigstens einen Sensor (3) abgespeichert sind. Bei
Anschluss des Sensors (3) an das wenigstens eine Kon-
figurationsmodul (9) sind die Konfigurationsdaten von
diesem in den wenigstens einen Sensor (3) einlesbar.
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Beschreibung

[0001] Die Erfindung betrifft eine Vorrichtung zur Er-
fassung von Objekten in einem Uberwachungsbereich.
[0002] Die Objekterfassung erfolgt mittels eines Sen-
sors. Um den jeweiligen Sensor fir eine bestimmte Ap-
plikation wie zum Beispiel der Durchfiihrung spezifischer
Uberwachungsfunktionen an Maschinen und Anlagen
einsetzen zu kdnnen muss dieser in einer vorgegebenen
Weise parametriert werden. Wird bei einem Defekt eines
Sensors ein Austausch dieses Sensors durch einen neu-
en erforderlich, so muss der neue Sensor in identischer
Weise parametriert werden. Dies bedingt generell nicht
nur einen erheblichen Zeitaufwand sondern stellt prinzi-
piell auch eine Fehlerquelle dar. Wird eine Parametrie-
rung von einer Bedienperson nicht sorgfaltig durchge-
fuhrt, so dass die Parametrierung des neuen Sensors
nicht vollstdndig mit jener des alten auszutauschenden
Sensors Ubereinstimmt, so kann es bei Betrieb des neu-
en Sensors zu Fehlfunktionen kommen.

[0003] Aus der DE 198 05 606 Al ist ein Verfahren
zum Konfigurieren von Sensoren bekannt, bei welchem
Konfigurationsdaten, die eine bestehende Konfiguration
eines Sensors enthalten, von einem Ausgangssensor in
einen zu konfigurierenden Sensor bertragen werden.
Hierbei wird der Ausgangssensor im nichtkonfigurierten
oder im konfigurierten Zustand mit einem Modul verbun-
den, welches die aktuelle Konfiguration des Ausgangs-
sensors sowie eine den Konfigurationsdaten entspre-
chende Kontrollsumme abspeichert. AnschlieRend wird
das Modul mit dem zu konfigurierenden Sensor verbun-
den, die im Modul gespeicherten Daten werden in den
zu konfigurierenden Sensor eingelesenund eine den ein-
gelesenen Daten entsprechende Kontrollsumme wird
berechnet, woraufhin die berechnete Kontrollsumme im
Modul mit der in diesem gespeicherten Kontrollsumme
verglichen und bei Nichtlibereinstimmung der beiden
Kontrollsummen eine Fehlermeldung erzeugt wird.
[0004] Vorteilhaft beidiesem Verfahrenist, dass durch
das verwendete Modul Konfigurationsdaten komplett
von einem Sensor in einen anderen Ubertragen werden
kénnen, was die Parametrierung eines Sensors erheb-
lich erleichtert.

[0005] Nachteilig bei diesem Verfahren ist jedoch,
dass es der Bedienperson, die die Parametrierung des
Sensors vorbehalten ist, von welchem Sensor Konfigu-
rationsdaten ausgelesen werden, um diese im jeweiligen
Modul abzuspeichern. Dies stellt eine erhebliche Fehler-
quelle dar, da bei der Parametrierung mittels des Moduls
verschiedene Sensoren fiir unterschiedliche Applikatio-
nen verwechselt werden kdnnen. Dies ist insbesondere
nachteilig bei Applikationen, in welchen Sensoren fur
Uberwachungsfunktionen bei komplexen Maschinen
und Anlagen eingesetzt werden. Dort wird eine Vielzahl
von Sensoren eingesetzt, wobei die einzelnen Sensoren
unterschiedliche Uberwachungsfunktionen erfiillen miis-
sen und daher in unterschiedlicher Weise parametriert
werden mussen.
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[0006] Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde eine
einfache, fehlersichere Parametrierung fiir Sensoren be-
reitzustellen.

[0007] Zur Lésung dieser Aufgabe sind die Merkmale
des Anspruchs 1 vorgesehen. Vorteilhafte Ausfiihrungs-
formen und zweckmaRige Weiterbildungen der Erfin-
dung sind in den Unteranspriichen beschrieben.

[0008] Die erfindungsgemafe Vorrichtung weist we-
nigstens einen Sensor zur Erfassung von Objekten in-
nerhalb eines einer Maschine oder Anlage zugeordneten
Uberwachungsbereichs auf. Mit der Maschine oder An-
lage ist wenigstens ein Konfigurationsmodul fest verbun-
den, in welchem Konfigurationsdaten fur den Sensor ab-
gespeichert sind. Bei Anschluss des Sensors an das
Konfigurationsmodul sind die Konfigurationsdaten von
diesem in den Sensor einlesbar.

[0009] Ein wesentlicher Vorteil der erfindungsgema-
3en Vorrichtung besteht darin, dass eine feste mecha-
nische Verbindung eines Konfigurationsdaten enthalten-
den Konfigurationsmoduls zu einer Anlage oder Maschi-
ne besteht. Damit besteht eine feste Zuordnung von im
Konfigurationsmodul enthaltenen, insbesondere ma-
schinen- oder anlagenspezifischen Konfigurationsdaten
zuder jeweiligen Anlage der Maschine. Durch diese feste
Zuordnung sind Verwechslungen bei der Parametrierung
das heil3t Konfigurierung von Sensoren mit hoher Sicher-
heit ausgeschlossen. Zur Parametrierung eines Sensors
wird dieser direkt an das mit der Maschine oder Anlage
verbundene Konfigurationsmodul angeschlossen, damit
der Sensor aus diesem Konfigurationsmodul die Konfi-
gurationsdaten Ubernehmen kann. Da somit der Sensor
mittels des Konfigurationsmoduls am Einsatzort an der
Maschine oder Anlage konfiguriert wird, ist eine Uber-
nahme von nicht an die Maschine oder Anlage angepas-
sten Konfigurationsdaten mit hoher Sicherheit ausge-
schlossen.

[0010] Auch ein Austausch eines defekten Sensors
durch einen neuen Sensor kann auf diese Weise ohne
Gefahr von Verwechslungen durchgefuhrt werden. Hier-
zu braucht der defekte Sensor lediglich vom Konfigura-
tionsmodul abgenommen und dort durch den neuen Sen-
sor ersetzt werden. Der neue Sensor Gbernimmt dann in
gleicher Weise wie der alte Sensor die Konfigurations-
daten aus dem Konfigurationsmodul, wodurch gewéhr-
leistet ist, dass der neue Sensor dieselbe Konfiguration
wie der alte Sensor aufweist. Durch die feste mechani-
sche Verbindung zwischen dem Konfigurationsmodul
und der Maschine oder Anlage ist gewahrleistet, dass
der neue wie der alte Sensor die richtigen, an die Ma-
schine oder Anlage angepassten Konfigurationsdaten
erhalt.

[0011] Prinzipiell kénnen vor Inbetriebnahme der Vor-
richtung in das Konfigurationsmodul die jeweiligen Kon-
figurationsdaten eingelesen und dort abgespeichert wer-
den. In der nachfolgenden Betriebsphase der Vorrich-
tung Ubernimmt dann der jeweils an das Konfigurations-
modul angeschlossene Sensor die Konfigurationsdaten
aus dem Konfigurationsmodul. Generell kbnnen auch bei
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einem erstmaligen Anschluss eines Sensors dessen
Konfigurationsdaten in das Konfigurationsmodul einge-
lesen und abgespeichert werden. Bei einem Austausch
des Sensors durch einen neuen Sensor kann dann der
neue Sensor die Konfigurationsdaten des alten Sensors
tbernehmen.

[0012] Die feste mechanische Zuordnung des Konfi-
gurationsmoduls zur jeweiligen Maschine wird beson-
ders vorteilhaft durch eine Kabelverbindung realisiert,
wobei das Konfigurationsmodul im Kabel selbst oder in
einem am Kabel angebrachten Stecker integriert ist.
[0013] Die Integration des Konfigurationsmoduls in ei-
nem Kabel oder Stecker stellt eine besonders einfache
sowie platzsparende Anbringung des Konfigurationsmo-
duls dar.

[0014] Weiterhin kann das Konfigurationsmodul auch
einen Busanschluss aufweisen, so dass das Konfigura-
tionsmodul Uber ein Bussystem mit der jeweiligen Ma-
schine oder Anlage fest verbunden ist. Diese Ausflh-
rungsform eignet sind insbesondere fiir komplexe An-
wendungsfalle, beispielsweise fiir Anlagen, an welchen
eine Vielzahl von Sensoren zu Uberwachungszwecken
benotigt werden. Auch in diesem Fall kann das Konfigu-
rationsmodul platzsparend in einem Stecker integriert
sein.

[0015] Inder einfachsten Ausgestaltung der Erfindung
umfasst die Vorrichtung ein Konfigurationsmodul, wel-
ches mechanisch fest mit einer Maschine oder Anlage
verbunden ist. Generell kénnen auch an einer Maschine
oder Anlage mehrere, jeweils Uber eine feste mechani-
sche Verbindung wie einem Kabel an diese gekoppelte
Konfigurationsmodule vorgesehen sein, in welchen je-
weils spezifische Konfigurationsdaten abgespeichert
sind, mittels derer dort anzuschlielende Sensoren kon-
figuriert werden kénnen. In den einzelnen Konfigurati-
onsmodulen konnen insbesondere unterschiedliche,
vorzugsweise maschinen- oder anlagespezifische Kon-
figurationsdaten hinterlegt sein, so dass die Sensoren
entsprechend ihrem Anbringungsort an der Maschine
oder Anlage individuell konfiguriert werden kénnen.
[0016] Die Sensoren sind insbesondere als optische
Sensoren, insbesondere Flachendistanzsensoren oder
Lichtgitter ausgebildet. Vorteilhaft bilden die Sensoren
dabei Sicherheitssensoren, die sicherheitstechnisch so
ausgebildet sind, dass sie im Bereich des Personen-
schutzes eingesetzt werden kénnen.

[0017] Die Erfindung wird im Nachstehenden anhand
der Zeichnungen erlautert.

Figur 1:  Schematische Darstellung eines Ausfiih-
rungsbeispiels einer Vorrichtung zur Absi-
cherung eines Gefahrenbereichs an einer
Maschine.

Figur 2:  Schematische Darstellung eines als Flachen-

distanzsensor ausgebildeten Sensors fur die
Vorrichtung gemaR Figur 1.
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Figur 3:  Schematische Darstellung eines als Lichtgit-
ter ausgebildeten Sensors fiir die Vorrichtung
gemaf Figur 1.

Figur 4:  Variante der Vorrichtung gemaf Figur 1.

[0018] Figur 1 zeigt schematisch eine Vorrichtung 1

zur Gefahrenbereichsabsicherung an einer Maschine 2.
Die Maschine 2 kann als Presse oder dergleichen aus-
gebildet sein, wobei generell innerhalb eines Gefahren-
bereichs im Vorfeld vor der Maschine 2 durch deren Ar-
beitsbewegungen Gefahren fiir Personen entstehen
kénnen. Um Gefahrdungen fur Personen ausschlie3en
zu kénnen wird der Gefahrenbereich mittels eines opti-
schen Sensors 3 iberwacht. Mit dem optischen Sensor
3 erfolgt dabei eine Objekterfassung innerhalb eines
Uberwachungsbereichs 4, dessen GroRe an die Ausdeh-
nung des Gefahrenbereichs angepasst ist. Wird mittels
des optischen Sensors 3 innerhalb des Uberwachungs-
bereichs ein Objekteingriff registriert, wird im optischen
Sensor 3 ein entsprechendes Objektfeststellungssignal
generiert, welches als Steuersignal fir die Maschine 2
derart dient, dass die Maschine 2 zur Gefahrenvermei-
dung abgeschaltet wird.

[0019] Zur Ankopplung des optischen Sensors 3 an
die Maschine ist eine Kabelverbindung vorgesehen. An
der Maschine 2 selbst ist eine Steckverbindung 5 zum
Anschluss eines Kabels 6 vorgesehen. Am freien Ende
des Kabels 6 ist ein Stecker 7 zum Anschluss des opti-
schen Sensors 3 vorgesehen. Der optische Sensor 3
weist hierzu eine Buchse 8 oder dergleichen auf, die mit
dem Stecker 7 kontaktiert werden kann.

[0020] Indem Stecker 7 ist ein Konfigurationsmodul 9
integriert. Das Konfigurationsmodul 9 umfasst im we-
sentlichen eine Speichereinheit, die vorzugsweise von
einem nicht fliichtigen Speicher gebildet ist. Alternativ
kann das Konfigurationsmodul 9 direkt im Kabel 6 inte-
griert sein.

[0021] Im einfachsten Fall ist dabei das Konfigurati-
onsmodul 9 allein von einem nicht fliichtigen Datenspei-
cher wie einem EEPROM gebildet, das heif3t ohne eige-
ne Intelligenz, das heif3t ohne eigene Rechnereinheit.
[0022] Das Auslesen oder Einlesen von Daten erfolgt
damit Uber die im optischen Sensor 3 integrierten Rech-
nereinheiten. Der nicht fliichtige Datenspeicher wird da-
bei durch eine Standardspeicherschnittstelle gelesen
oder beschrieben, wobei die Schnittstelle hierfur vor-
zugsweise vier Pins zur Ubertragung der Versorgungs-
spannung und der Daten sowie fir eine Taktleitung zum
Datenspeicher aufweist.

[0023] In dem Konfigurationsmodul 9 sind Konfigura-
tionsdaten hinterlegt. Diese Konfigurationsdaten enthal-
ten eine fur die vorgegebene Applikation, im vorliegen-
denFallfur die Gefahrenbereichsabsicherung an der Ma-
schine 2 spezifische Daten, die den Betrieb des opti-
schen Sensors 3 festlegen und definieren. Durch die In-
tegration des Konfigurationsmoduls 9 im Stecker 7 und
die Kabelverbindung des Steckers 7 zur Maschine 2 ist
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eine feste mechanische Verbindung des Konfigurations-
moduls 9 zur Maschine 2 gegeben.

[0024] Die Konfigurierung des optischen Sensors 3
kann somit selbsttatig bei Anschluss an den Stecker 7
erfolgen. Sobald der Kontakt des optischen Sensors 3
zum Stecker 7 hergestellt ist Gbernimmt der optische
Sensor 3 die Konfigurationsdaten aus dem Konfigurati-
onsmodul 9 und ist damit ohne weitere Einstellvorgénge
betriebsbereit. Vorzugsweise wird hierzu nach Einschal-
ten des optischen Sensors 3 in diesem geprift, ob ein
Konfigurationsspeicher angeschlossen ist oder nicht.
Dementsprechend werden nach Einschalten des opti-
schen Sensors 3 von den in diesem integrierten Rech-
nereinheiten Daten aus dem Konfigurationsmodul 9 ein-
gelesen oder nicht. Durch die mechanische Verbindung
des Konfigurationsmoduls 9 zur Maschine 2 ist eine feste
Zuordnung des Konfigurationsmoduls 9 zur Maschine 2
gegeben. Dadurch ist eine fehlerhafte Konfigurierung
des optischen Sensors 3 ausgeschlossen. Insbesondere
kénnen durch die feste Zuordnung des Konfigurations-
moduls 9 zur Maschine Verwechslungen bei der Konfi-
gurierung von optischen Sensoren 3 ausgeschlossen
werden. Dies ist insbesondere bei einem Austausch von
optischen Sensoren 3 der Fall. Muss beispielsweise ein
zur Gefahrenbereichsiiberwachung an der Maschine 2
eingesetzter optischer Sensor 3 infolge eines Defekts
durch einen neuen optischen Sensor 3 ausgetauscht
werden, so wird der alte optische Sensor 3 vom Stecker
7 abgenommen und dort durch den neuen optischen
Sensor 3 ersetzt. Dieser Ubernimmt in gleicher Weise die
Konfigurationsdaten aus dem Konfigurationsmodul 9 im
Stecker 7, wodurch gewahrleistet ist, das der neue opti-
sche Sensor 3 in gleicher Weise wie der alte optische
Sensor 3 konfiguriert wird.

[0025] Figur 2 zeigt eine Ausfuhrungsform des opti-
schen Sensors 3, der fiir die Vorrichtung gemanR Figur 1
einsetzbar ist.

[0026] Der optische Sensor 3 ist als Flachendistanz-
sensor ausgebildet. Der Flachendistanzsensor ist in ei-
nem Gehdause 10 integriert, wobei in einer Gehdusewand
die Buchse 8 zum Anschluss des Steckers 7 integriert
ist. Der Flachendistanzsensor umfasst als Distanzsen-
sorelement einen Sendelichtstrahlen 11 emittierenden
Sender 12 und einen Empfangslichtstrahlen 13 empfan-
genden Empfanger 14 als Lichtempfangseinheit. Die Di-
stanzmessung erfolgt beispielsweise nach dem Laufzeit-
prinzip, das hei3t der Sender 12 emittiert Sendelicht in
Form kurzer Lichtpulse, deren Laufzeiten zu einem zu
detektierenden Objekt und zuriick zum Empfanger 14
als Maf3 fur die Objektdistanz registriert und ausgewertet
werden. Die Auswertung der am Ausgang des Empfan-
gers 14 anstehenden Empfangssignale erfolgt in einer
Auswerteeinheit 15. Zum Einsatz des optischen Sensors
3 im Bereich des Personenschutzes weist dieser eine
redundant aufgebaute Auswerteeinheit 15 auf, beispiels-
weise in Form zweier sich gegenseitig zyklisch tiberwa-
chender Microcontroller. Der Sensor 3 bildet damit einen
Sicherheitssensor.

10

15

20

25

30

35

40

45

50

55

[0027] Weiterhin umfasst der optische Sensor 3 eine
Ablenkeinheit in Form eines motorisch getriebenen, um
eine Drehachse D drehbaren Umlenkspiegels 16. Der
Sender 12 und der Empfénger 14 sind in der Drehachse
D liegend angeordnet, wobei dem Empféanger 14 eine
Empfangsoptik 17 vorgeordnet ist. Die Sendelichtstrah-
len 11 und die Empfangslichtstrahlen 12 werden uber
den Umlenkspiegel 16 abgelenkt und so periodisch in-
nerhalb eines in einer Ebene liegenden Erfassungsbe-
reichs gefiihrt. Der von den Sendelichtstrahlen 11 tGber-
strichene Winkelbereich und damit die Grof3e des Erfas-
sungsbereichs kann durch eine geeignete Dimensionie-
rung der Breite eines Austrittsfensters 18 im Gehéduse
10, durch welches die Sendelichtstrahlen 11 und Emp-
fangslichtstrahlen 13 gefiihrt werden, vorgegeben wer-
den.

[0028] Innerhalb des Erfassungsbereichs kann eine
den Uberwachungsbereich 4 bildende Schutzzone defi-
niertwerden. Die Schutzzone kann durch Parameterwer-
te definiert werden, welche beispielsweise von den Ran-
dern der Schutzzone gebildet sind. Der Betrieb des Fl&-
chendistanzsensors erfolgt dann derart, dass in der Aus-
werteeinheit 15 in Abh&ngigkeit davon, ob innerhalb der
Schutzzone ein Objekt detektiert wird oder nicht, als Ob-
jektfeststellungssignal ein binéres Schaltsignal generiert
wird, das zur Steuerung der Maschine 2 verwendet wird.
Dabei wird die Maschine 2 abgeschaltet, wenn innerhalb
der Schutzzone ein Objekt erfasst wird.

[0029] Die die Schutzzone definierenden Parameter
bilden maschinenspezifische Konfigurationsdaten, die
im Konfigurationsmodul 9 abgespeichert sind und bei An-
schluss des optischen Sensors 3 an den Stecker 7 aus
dem Konfigurationsmodul 9 ausgelesen werden.

[0030] Figur 3 zeigt schematisch einen als Lichtgitter
ausgebildeten optischen Sensor 3. Das Lichtgitter um-
fasst eine Reihenanordnung von Lichtstrahlen 19 emit-
tierenden Sendelementen 20 in einem ersten Gehause
21 und eine entsprechende Reihenanordnung von Licht-
strahlen empfangenden Empfangselementen 22 in ei-
nem zweiten Geh&use 23. Die Sendeelemente 20 wer-
den vorzugsweise zyklisch Uber eine nicht dargestellte
Sendeeinheit aktiviert, die Empfanger 14 werden im sel-
ben Takt zyklisch Uber eine Empfangereinheit aktiviert.
Die Synchronisierung der Sender- und Empfangerakti-
vierung erfolgt auf optischem Weg Uber die von den
Sendelementen 20 zu den Empfangselementen 22 ge-
fuhrten Lichtstrahlen 19. Dabei sind die Lichtstrahlen 19
jeweils eines Sendelements 20 auf das gegeniber lie-
gende Empfangselement 22 gefiihrt. Die so gebildeten
Paare von Sendeelementen 20 und Empfangselemen-
ten 22 bilden Strahlachsen des Lichtgitters, wobei die
Lichtstrahlen 19 der Strahlachsen den Erfassungshe-
reich bilden, innerhalb dessen Objekte erfassbar sind.
Die Generierung eines Objektfeststellungssignals erfolgt
in der Empfangereinheit in Abhéngigkeit der Empfangs-
signale an den Ausgéangen der Empfangselemente 22.
Ein Objekt gilt als erkannt wenn wenigstens eine der
Strahlachsen unterbunden ist. Die Empfangereinheit bil-
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det somit eine Auswerteeinheit 15 zur Auswertung der
Empfangssignale des Lichtgitters. Zum Einsatz im Be-
reich des Personenschutzesistdas Lichtgitter als Sicher-
heitssensor ausgebildet. Hierzu weist die Auswerteein-
heit 15 einen redundanten Aufbau auf, vorzugsweise in
Form zweier sich gegenseitig zyklisch Uberwachender
Microcontroller.

[0031] Je nach Applikation, das heif3t in Abh&ngigkeit
der Gegebenheiten an der mit dem Lichtgitter zu Uber-
wachenden Maschine 2, kann der Uberwachungsbe-
reich 4 von sdmtlichen Strahlachsen des Lichtgitters oder
nur einem Teil der Strahlachsen gebildet sein. Im letzte-
ren Fall erfolgt ein Blanking des Lichtgitters derart, dass
bestimmte Strahlachsen derart deaktiviert werden, dass
ein Objekteingriff innerhalb dieser Strahlachsen nicht zu
einer Objektmeldung und damit nicht zu einem Abschal-
ten der Maschine 2 fuhrt. Die Vorgabe derartiger Blan-
king-Bereiche erfolgt durch Parameterwerte, die als Kon-
figurationsdaten in dem Konfigurationsmodul 9 hinterlegt
werden konnen. Die zum Anschluss des Steckers 7 mit
dem Konfigurationsmodul 9 dienende Buchse 8 istin ei-
ner Gehdusewand des Gehduses 23 integriert.

[0032] Figur 4 zeigt eine Variante der Vorrichtung 1
gemal Figur 1. Analog zur Ausfiihrungsform geman Fi-
gur list auch bei dem Ausfuhrungsbeispiel geman Figur
4 einin einem Stecker 7 integriertes Konfigurationsmodul
9 Uber eine feste mechanische Verbindung mit einer Ma-
schine 2 verbunden. An den Stecker 7 kann wiederum
ein optischer Sensor 3 angeschlossen werden, der zur
Gefahrenbereichstberwachung eingesetzt wird und wel-
cher eine Buchse 8 zum Anschluss an den Stecker 7
aufweist. Bei Anschluss des optischen Sensors 3 an den
Stecker 7 werden zur Konfigurierung des optischen Sen-
sors 3 wiederum Konfigurationsdaten aus dem Konfigu-
rationsmodul 9 in den optischen Sensor 3 Ubertragen.
Im Unterschied zur Ausfihrungsform gemaf Figur 1 wird
in diesem Fall mittels Busleitungen 24 eine Verbindung
zwischen dem Konfigurationsmodul 9 und der Maschine
2 hergestellt. Hierzu ist im Stecker 7 ein Busanschluss
25 zum Anschluss an die Busleitungen 24 vorgesehen.
Die Maschine 2 und der Uiber den Stecker 7 angeschlos-
sene optische Sensor 3 bilden somit Teilnehmer eines
Bussystems. Die Konfiguration gemafl Figur 4 eignet
sich insbesondere fiir komplexe Systeme, bei welchen
gegebenenfalls mehrere optische Sensoren 3 zur Uber-
wachung einer oder mehrerer Maschinen oder Anlagen
eingesetzt werden.

Bezugszeichenliste

[0033]

(1) Vorrichtung

(2) Maschine

3) optischer Sensor

(4) Uberwachungsbereich
(5) Steckverbindung

(6) Kabel
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@) Stecker

(8) Buchse

9) Konfigurationsmodul
(10) Gehause

(11) Sendelichtstrahlen
(12) Sender

(13) Empfangslichtstrahlen
(14) Empfanger

(15)  Auswerteeinheit
(16)  Umlenkspiegel

(17)  Empfangsoptik

(18)  Austrittsfenster

(19) Lichtstrahlen

(20) Sendeelement

(21) Gehause

(22) Empfangselement
(23) Gehause

(24)  Busleitung

(25) Busanschluss

(D) Drehachse
Patentanspriiche

1. Vorrichtung (1) mit wenigstens einem Sensor (3) zur

Erfassung von Objekten innerhalb eines einer Ma-
schine (2) oder Anlage zugeordneten Uberwa-
chungsbereichs (4), dadurch gekennzeichnet,
dass mit der Maschine (2) oder Anlage wenigstens
ein Konfigurationsmodul (9) fest verbunden ist, in
welchem Konfigurationsdaten fiir den wenigstens ei-
nen Sensor (3) abgespeichert sind, wobei bei An-
schluss des Sensors (3) an das wenigstens eine
Konfigurationsmodul (9) die Konfigurationsdaten
von diesem in den wenigstens einen Sensor (3) ein-
lesbar sind.

Vorrichtung (1) nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Konfigurationsmodul (9) in ei-
nem Kabel (6) integriert ist.

Vorrichtung (1) nach Anspruch 1, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Konfigurationsmodul (9) in ei-
nem Stecker (7) integriert ist.

Vorrichtung (1) nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass das Konfigurationsmodul (9) allein
von einem nicht fliichtigen Datenspeicher gebildet
ist.

Vorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 3 oder 4,
dadurch gekennzeichnet, dass der das Konfigu-
rationsmodul (9) enthaltende Stecker (7) Uber ein
Kabel (6) direkt an die Maschine (2) angeschlossen
ist.

Vorrichtung (1) nach Anspruch 3, dadurch gekenn-
zeichnet, dass der das Konfigurationsmodul (9)
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enthaltende Stecker (7) einen Busanschluss (25)
zum Anschluss an ein Bussystem, an welches auch
die Maschine (2) oder Anlage angeschlossen ist,
aufweist.

Vorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 6,
dadurch gekennzeichnet, dass wéhrend des Be-
triebs eines an das Konfigurationsmodul (9) ange-
schlossenen Sensors (3) von diesem Konfigurati-
onsdaten in diesen einlesbar sind.

Vorrichtung (1) nach Anspruch 7, dadurch gekenn-
zeichnet, dass bei Austausch eines neuen Sensors
(3) gegen einen alten Sensor (3) die Konfigurations-
daten des alten Sensors vom neuen, an das Konfi-
gurationsmodul (9) anzuschlieBenden Sensor (3)
durch Auslesen der Konfigurationsdaten aus dem
Konfigurationsmodul (9) ibernommen werden.

Vorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 8,
dadurch gekennzeichnet, dass die Konfigurati-
onsdaten von sensorspezifischen Parameterwerten
gebildet sind.

Vorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 9,
dadurch gekennzeichnet, dass die Konfigurati-
onsdaten flr die jeweils zugeordnete Maschine (2)
oder Anlage spezifische Informationen enthalten.

Vorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 10,
dadurch gekennzeichnet, dass der Sensor (3) als
optischer Sensor ausgebildet ist.

Vorrichtung (1) nach einem der Anspriiche 1 bis 11,
dadurch gekennzeichnet, dass der Sensor (3) als
Sicherheitssensor ausgebildet ist.
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